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SIEGE DE VEHiCULf AMELiORE A REPOSE-JAMBES ET REPOSE-PIEDS MOBILES. 

Le sidge de v§hicule (10) comporte un dossier (18), 

une assise (16), un repose-jambes (20) articul^, un repose- 
pieds (22) d^plagable par rapport au repose-jambes (20), 
un premier actlonneur electrlque (24) adapts pour le depla- 
cement du repose-jambes, un second actlonneur ^lectrique 
(26) adapts pour le d^lacement du repose-pieds (22), et 
une unite centrale (28) de pilotage de chaque actlonneur 
(24, 26). II comporte, pour le premier et le second action- 
neurs (24, 26), des moyens (42, 44) de suivi d'une variable 
caracteristique de Teffort produit par Tactionneur lors de son 
utilisation et des moyens (40) d'estlmation d'au moins un 
critdre d'6valuation pr^termln6 portent sur ta ou chaque 
variable caracteristique. Uunitd centrale de pilotage (28) est 
adapt^e pour commander automatiquement, sulvant un or- 
dre de commande pr^d^fini, le fonctionnement d'au moins 
Tun des premier et second actionneurs (24, 26), ind^pen- 
damment des ordres de commande saisis par Tutilisateur, 
lorsqu'au moins I'un des crlt^res d'^valuation predetermi- 
nes est v4rif 16. 
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La pr6sente invention concerne un siege de vehicule, du type com- 
portant : 

- un dossier, 

- une assise, 

5 - un repose-jambes articule sur Tassise entre une position etendue et 

une position rabattue, 

- un repose-pieds rnont^ deplagable par rapport au repose-jambes 
entre une position etendue et une position escamotee, 

- un premier actionneur electrique adapte pour le deplacement du re- 
10 pose-jambes entre sa position etendue et sa position rabattue, 

- un second actionneur electrique adapte pour le deplacement du re- 
pose-pieds entre sa position etendue et sa position escamotee. et 

- une units centrale de pilotage de chaque actionneur a partir d'ordres 
de commande saisis par i'utilisateur. 

15 Un tel siSge de vehicule est utilise notamment dans les avions de 

transport de passagers. 

11 est connu que, lorsqu'un si^e motorist comporte un repose- 
jambes et un repose-pieds tous deux commandes par des actionneurs Slec- 
triques propres pouvant §tre pilotSs ind§pendamment i'un de Tautre depuis 

20 des moyens de commande mis d la disposition de I'utilisateur, il existe un 
risque que, dans certaines configurations particulieres du sidge, I'utilisateur 
cherche d dSplacer I'un ou Tautre des 6l6ments de siSge vers une position 
rendue impossible par la configuration de I'environnement du siSge. 

En particulier, il est connu que, lorsque le repose-pieds est sorti d'une 

25 longueur substantielle, et que I'utilisateur cherche d amener le repose- 
jambes vers sa position rabattue, rextr6mit6 libre du repose-pieds entre en 
contact avec le sol, risquant de provoquer des degradations du repose-pieds 
et du repose-jambes. 

Une solution a ce probl6me est propos6e dans le document US- 

30 5,651,587. Dans ce document, des moyens de controle de la position du 
repose-jambes et du repose-pieds sont mis en ceuvre en continu. afin d'in- 
terdire le deplacement du repose-jambes et/ou du repose-pieds vers une 
position dans laquelle I'extremite du repose-pieds viendrait S heurter le sol. 
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En consequence, afin d'eviter tout risque de heurter le sol, de nom- 
breuses positions acceptables pour rextr^mite du repose-jambes sont ex- 
clues, rSduisant les possibilites de reglage du si^ge, et ainsi le contort du 
passages 

5 De plus, le suivi des positions des differents elements du siSge et la 

mise en oeuvre d'un algorithme interdisant certains mouvements du siege 
augmentent la complexity du siege. 

L'invention a pour but de proposer une solution au probi^me mention- 
ne ci-dessus. en proposant un sifege de v6hicule offrant aux passagers une 
10 tres large plage de debattement du repose-jambes et du repose-pieds, tout 
en evitant que le si^e ne soit endommage en cas de contact du repose- 
pieds avec le sol. 

A cet effet, Tinvention a pour objet un siege de vShicule. du type pr6- 
cltd caracteris6 en ce qu'il comporte, pour au moins Tun des premier et se- 

15 cond actionneurs, des moyens de suivi lors de son utilisation d'au moins une 
variable caracteristique de Teffort produit par I'actionneur et des moyens 
d'estimation d'au moins un critere d'evaluation pred^temrilne portant sur la 
ou chaque variable caracteristique; t en ce que Funite centrale de pilotage 
est adaptee pour commander automatiquement, sutvant un ordre de com- 

20 mande prSdefini, le fonctionnement d'au moins I'un des premier et second 
actionneurs, ind^pendamment des ordres de commande saisis par rutilisa- 
teur. lorsqu'au moins Tun des criteres d'evaluation predetemiin§s est verifi6. 

Suivant des modes particuliers de realisation, le si6ge de vShicule 
comporte Tune ou plusieurs des caracteristiques suivantes : 

25 - ledit ordre de commande prSdefini est TarrSt du ou de chaque ac- 

tionneur en cours de commande par Tutilisateur et pour iequel le critere 
d'evaluation predetemiine associ6 est satisfait ; 

- ledit ordre de commande pr6d6fini est I'entramement en sens in- 
verse de Tactionneur en cours de commande par i'utilisateur et pour Iequel le 

30 critdre d'evaluation predetemiine associe est satisfait ; 

- au moins une variable caract6ristique de Teffort produit par un ac- 
tionneur est une variable caracteristique du courant eiectrique consomme 
par cet actionneur ; 
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- ladite variable caracteristique est rintensit§ consomm§e par I'action- 
neur, et ledit entire d'^valuation predetermine est la comparaison de I'inten- 
site consomm6e ^ un seuil pr6d6temnin6 ; et 

- ladite variable caracteristique est la derivee par rapport au temps de 
5 rintensit6 consommee par I'actionneur, et ledit crit^re d'6vaIuation predeter- 
mine est la comparaison de la derivee par rapport au temps de I'intensite 
consommee a un seuil predetermine. 

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va 
suivre, donnee uniquement d titre d'exemple et faite en se referant aux des- 
10 sins, sur lesquels : 

- la figure 1 est une vue schematique d'un siege de vehicule selon 
l'invention ; 

- les figures 2 et 3 sont deux variantes differentes de Talgorithme mis 
en ceuvre dans I'unrte centrale de commande du siege de la figure 1. 

15 Le siege 10 represente sur la figure 1 est un siege de passager d'un 

avion. Ce siege est fixe sur le sol 12 de I'avion. 

Le siege 10 comporte un pietement 14 solidaire du sol 12 sur lequel 
repose une assise 16 sensiblement horizontal. A une extremite de Tassise 
est articuie un dossier 18. A I'autre extremite de I'assise 16, est articuie un 

20 repose-jambes 20 deplagable entre une position rabattue sensiblement ver- 
tical au-dessous de I'assise 16 et une position etendue sensiblement hori- 
zontale dans le prolongement de I'assise 16. 

Le siege 10 comporte en outre un repose-pieds 22 monte deplagable 
a coulissement par rapport au repose-jambes 20 dans le prolongement de 

25 celui-ci. 

Le repose-pieds 22 est deplagable entre une position escamotee e 
rinterieur du repose-jambes 20 et une position etendue dans laquelle il pro- 
longe celui-ci et est pratiquement totalement sorti. 

Un premier actionneur eiectrique 24 est monte entre I'assise 16 et le 
30 repose-jambes 20 afin d'assurer un deplacement de ce dernier entre sa po- 
sition rabattue et sa position etendue. 
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De m§me, un second actionneur 26 est pr6vu entre le repose-jambes 
20 et le repose-pieds 22 afin d'assurer le d^placement du repose-pieds en- 
tre sa position escamotee et sa position ^tendue. 

Chacun des actionneurs 24 et 26 est alimente en courant electrique 
5 depuis une unit6 centrale de pilotage 28. Cette unite de pilotage 28 est re- 
liee separement a chacun des actionneurs 24 et 26 afin d'assurer leur pilo- 
tage independant. 

En outre, le siege comporte sur un accoudoir 30 sur lequel est fixe un 
clavier de commande 32 permetlant la commande independante des action- 
10 neurs 24 et 26 afin de provoquer un deplacement independant du repose- 
jambes et du repose-pieds. 

Le clavier de commande 32 est relie a {'unite centrale de pilotage 28. 

L'unite 28 comporte une source 34 d'alimentation des actionneurs. 
Cette demidre est formee pr exemple d'un transfomiateur relie au reseau 
15 d'alimentation Electrique g6n6rale de Tavion par des moyens de connexion 
adapt^s. En outre, pour chaque actionneur est prEvue une interface d'ali- 
mentation 36, 38 assurant I'alimentation des actionneurs, respecttvement 24 
et 26, d partir de la source d'alimenfetion 34. Ces interfaces assurent la mise 
en fomfie du courant d'alimentation des actionneurs en fonction du sens 
20 d'actionnement souhaitE de la vitesse de deplacement 

La source 34 est formee par exemple par un transfomiateur, 

Les interfaces d'alimentation 36 et 38 sont pilot^es par une unitE cen- 
trale de traitement d'informations 40. Cette unitE 40 est relive au clavier de 
commande 32, afin de recueillir les ordres de commande de Tutilisateur. 
25 L'unite 40 met en oeuvre un programme de commande dont les prin- 

cipaux algorithmes seront decrits dans la suite de la description. 

Enfin, entre les interfaces d'alimentation 36. 38 et les actionneurs, 
respectivement, 24 et 26, sont disposes des moyens notes respectivement 
42, 44, destines au suivi de variables caracteristiques du courant 6lectrique 
30 consomm6 par les actionneurs 24 et 26 lors de leur fonctionnement 

Les moyens de suivi 42 et 44 sont relies a l'unite centrale de traite- 
ment d'infomiations 40. 
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Pour le fonctionnement du si^ge, Tunite centrale de traitement d'iiv 
formations 40 met en oeuvre un programme connu en soi adapte afin de 
commander les interfaces d'alimentation 36 et 38 afin que celles-ci assurent 
Talimentation des actionneurs 24 et 26 dans un sens ou dans Tautre par in- 
5 version du sens de courant, en fonction des infonmations regues depuis le 
clavier 32. 

De plus, pendant le fonctionnement des actionneurs 24 et 26. Tunite 
centrale de traitement d'informations 40 met en ceuvre en continu, par 
exemple. Talgorithme illustre sur la figure 2. 

10 Dans ce cas. les moyens de suivi 42, 44 sont adapt^s pour d^temni- 

ner Tintensitd instantanSe ii. i2 consomm^e respectivement par Factionneur 
24 et 26 lors de leur phase de fonctionnement. 

En outre, deux valeurs de seuil not6es li et I2 sont m^moris^es dans 
les moyens de pilotage 28 afin de comparer les valeurs d'intensit6 Instanta- 

15 n6e h et I2 mesur^es par les moyens de suivi 42 et 44. 

Les valeurs I1 et I2 correspondent d des valeurs minimales de courant 
consommS par les actionneurs 24 et 26, lorsque I'extremite libre du repose- 
pieds entre en contact avec le sol 12 de I'avion. Ces valeurs de seuil li et I2 
sont determinSes d partir de mesure effectu6es sur un siege type. 

20 Comme illustre sur la figure 1, a l'6tape 98. le programme mis en oeu- 

vre dans Tunit^ centrale de traitement d'informations 40 determine les va- 
leurs mesurees pour ti et i2 par les moyens de suivi 42, 44. A Tetape 100, il 
est d6tenmine si la valeur ia est sup6rieure au premier seuil predetermine h. 
Si tel est le cas, c'est-a-dire que le repose-jambes est initialement en- 

25 tralne par Tactionneur 24 vers sa position rabattue, et qu'il est maintenant 
stoppe et immobilise par le contact de I'extremite libre du repose-pieds cen- 
tre le sol. Tetape 102 est mise en oeuvre. Lors de cette etape, Tunite centrale 
de traitement d'informations 40 commande i'interface d'alimentation 36 afin 
d'assurer la commande de i'actionneur 24 en sens inverse, pendant une 

30 breve periode de temps conrespondant a un deplacement de quelques de- 
gres du repose-jambes vers sa position etendue. pemiettant ainsi d Textre- 
mite libre du repose-pieds d'etre ecartee du sol 12. 
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Si d rstape 100, le critere defini par le test effectu^ n'est pas satisfait 
rdtape 104 est mise en oeuvre. Lors de cette etape. I'intensit§ instantan^e 
mesur6e k est cx)mparee au second seuil predetemiine I2. Si Tintensite k est 
sup6rieure a la valeur de seuil I2, Tetape 106 est mise en oeuvre. Cette etape 
5 est ainsi effectu6e si alors le repose-pieds etait deplace vers sa position 
6tendue. son extremity libre vient de heurter le sol, conduisant a Timmobili- 
sation de Tactionneur 26 et ainsi a Taugmentation du courant consomme par 
celui-ci. 

Au cours de Tetape 106, 1'unite de traitement d'infomiations 40 com- 
10 mande I'lnterface d'alimentation 38 afin de provoquer {'inversion du sens de 
CQurant dans I'actionneur 26 et ainsi le d§placement du repose-pieds vers sa 
position escamot^e. Cette commande s*effectue pendant un bref Intervalle 
de temps, ce qui conduit au dSplacement en arri^re du repose-pieds 22 sur 
une ^ible course, permettant ainsi d*6carter I'extremit^ libre du repose-pieds 
15 de la surfece du sol 12. 

Si le critere defini par le test effectue a Tetape 104, n'est pas verifie, 
r§tape 98 est k nouveau mise en oeuvre. 

* De m§me, a I'issue des §tapes 102 et 106. Tetape 98 est chaque fois 
remise en ceuvre. 

20 Sur la figure 3 est illustr^e une variante de Talgorithme de la figure 2. 

Dans ce mode de realisation, les moyens de suivi 42 et 44 sont 
adaptes chacun pour detemiiner non pas Pintensite du courant consomme 
mais la d6riv6e par rapport au temps de Tintensit^ du courant consomm§ par 
les actionneurs 24 et 26. Ces demieres valeurs sont notees dii/dt et di2/dt 

25 Dans ce cas. les tests effectu6s par Tunite centrale de traitement 

d'infonnations 40 assurent la comparaison des derivees temporelles des 
intensites mesur6es a deux seuils predetermines notes Di et D2. Ces seuils 
predetermines conrespondent aux variations constatees de Tintensite ins- 
tantan6e consommee par les actionneurs 24 et 26 lorsque Textremite libre 

30 du repose-pieds vient entrer en contact avec le sol. 

Ainsi, ralgorithme illustre sur la figure 3 comporte des etapes 200 et 
204 remplagant les etapes 100 et 104. au cours desquelles les valeurs ins- 
tantan6es de la derivee de Tintensite consommee par les actionneurs 24 et 
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26 sont compar^es aux seuils predetermines Di et D2. Comme dans la va- 
riante de realisation pr6c6dente, si les variations d'intensit^ cx)nstat6es sont 
sup^rieures aux seuils pr6d6tenmin6s Di et D2, T^tape 102 ou 106 est mise 
en Geuvre, permettant d'6carter rextr6mit6 libre du repose-pieds du sol. 
5 On conpoit qu'avec un siege de v§hicule selon Tinvention. toutes les 

positions du repose-pieds et du repose-jambes sont possibles dans Tespace 
defini au-dessus du sol. En effet, Textremite libre du repose-pieds peut etre 
approchee aussi pres que possible du sol jusqu'a entrer en contact avec 
celui-ci. 

10 Toutefois, afin d*6viter de det6riorer le sol ou Textremite libre du re- 

pose-pieds sous Taction prolongee de Tun au moins des actionneurs, Tac- 
tionneur en cours de fonctionnement est commandfe en sens inverse, afin 
d'^carter l^g^rement Textremit^ libre du repose-pieds par rapport au sol. 

Suivant une variante de realisation, lorsque la variable caracteristi- 

15 que du courant consomm6 par Tun des actionneurs dSpasse une valeur de 
seuil predetenminee. Tactionneur n'est pas commands en sens inverse mais 
celui-ci est seulement stoppS automatiquement, interdisant alors k I'utilisa- 
teur du fauteuil de continuer la commande de I'actionneur dans le m§me 
sens. Seule la commande de I'actionneur en sens inverse est autorisSe pour 

20 i'utilisateur. 

De maniSre genSrale. tout type de variable caracteristique de Teffbrt 
produit par les actionneurs lors de leur utilisation peut etre utilise. Ainsi, les 
variables caracteristiques du courant consomme decrites precedemment, 
qui sont representatives de I'efFort applique par I'actionneur consldere, peu- 

25 vent etre remplacees par le couple applique par un actionneur ou par la 
puissance deiivree par celui-ci. En particulier. les moyens de suivi decrits 
peuvent etre remplaces par des capteurs de couple, les comparaisons ope- 
r6es etant alors mises en oeuvre sur les couples mesures. 

Le siege peut etre utilise dans tout autre type de vehicule et notam- 

30 ment un v6hicule ferroviaire, un vehicule routier. ou un bateau. 
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REVENDiCATIONS 
1 Siege de v^hicule (10) du type comportant : 
-un dossier (18). 

- une assise (16), 

5 - un repose-jambes (20) articule sur Tassise (16) entre une position 

etendue et une position rabattue, 

- un repose-pieds (22) mont6 deplagable par rapport au repose- 
jambes (20) entre une position etendue et une position escamot6e, 

- un premier actionneur electrique (24) adapte pour le deplacement 
10 du repose-jambes entre sa position etendue et sa position rabattue, 

- un second actionneur Electrique (26) adapte pour le d§placement du 
repose-pieds (22) entre sa position etendue et sa position escamotte, et 

- une unite centrale (28) de pilotage de chaque actionneur (24, 26) d 
partir d'ordres de commande saisis par Tutilisateur (24, 26), 

15 caracterise en ce qu'il comporte, pour au moins Tun des premier et second 
actionneurs (24, 26), des moyens (42, 44) de suivi lors de son utilisation d'au 
moins une variable caract6ristique de {'effort produit par Tactionneur et des 
riFioyens (40) d'estimation d'au moins un critere d'Evaluation predetermine 
portant sur la ou chaque variable caract^ristique, 

20 et en ce que I'unitE centrale de pilotage (28) est adapt^e pour commander 
automatiquement, suivant un ordre de commande pr6defini, le fonctionne- 
ment d'au moins Tun des premier et second actionneurs (24, 26), indepen- 
damment des ordres de commande saisis par rutilisateur, lorsqu'au moins 
I'un des criteres d'evaluation predetemiines est verifie. 

25 2.- Si^ge de vehicule seion la revendication 1, caracteris§ en ce que 

ledit ordre de commande predefini est I'arrgt du ou de chaque actionneur en 
cours de commande par Tutilisateur et pour lequel le critere d'evaluation 
predetermine associ6 est satisfait. 

3.- Siege de vehicule selon la revendication 1, caract6ris6 en ce que 

30 ledit ordre de commande pred6fini est I'entraTnement en sens inverse de 
Tactionneur en cours de commande par Tutilisateur et pour lequel le critere 
d'evaluation predetermine associe est satisfait. 
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4.- Siege de vShicule selon Tune quelconque des revendications pr^ 
c6dentes. caract6ris6 en ce qu'au moins une variable caract6ristique de 
Teffort produit par un actionneur est une variable caract^ristique du courant 
electrique consommS par cet actionneur. 
5 5.- Si^ge de vehicule selon la revendication 4, caract6rise en ce que 

ladite variable caract6ristique est Tintensite consomm6e par i'actionneur, et 
en ce que ledit critere d'evaluation predetermine est la comparaison de Tin- 
tensity consomm6e ^ un seuil predetermine. 

6. Siege de vehicule selon la revendication 4 caracteris6 en ce que 
10 ladite variable caract§ristique est la derivee par rapport au temps de Tinten- 
site consommee par Tactionneur, et en ce que ledit critere d'evaluation pre- 
detemnine est la comparaison de la derivee par rapport au temps de Tinten- 
site consommee a un seuil predetermine. 
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